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permanently active detection system (1) 
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Die folgenden Angaben slnd den vom Anmelder eingereichten Unterlagen entnommen 

@ Bwegungs- und richtungsselektiver Bewegungsmelder 
@ Die Erfindung beziehtsich aufeinen Bewegungsmelder 
zur bewegungs- und richtungsselektiven Detektion von 
Warmestrahlung abgebenden bewegten Objekten, insbe- 
sondere von Personen. Der Bewegungsmelder enthalt ein 
erstes, fixiertes und permanent aktives Erfassungssystem 
(1), dassich aus mehreren Erfassungsmodulen (2) zusam- 
mensetzt, wobei jedes Modul (2) fur die Uberwachung ei- 
nes Winkelbereichs (11) als Teilbereich eines Gesamt- 
uberwachungsbereichs vorhanden ist. AUBerdem ein 
zweites, bewegliches und temporar aktivierbares Erfas- 
sungssystem (6}, das mittels eines elektrischen Antriebs 
(15) zumindest um eine vertikale Achise (A) drehbar ist, 
sowie eine Steuereinrichtung (8), die basierend auf Mel- 
designalen wenigstens eines der beiden Erfassungssyste- 
« me (1, 6) Steuersignalefur den Antrieb (15) bildet. GemafS 
B einer bevorzugten Ausgestaltung ist mit dem Antrieb (1 5) 
, efn Scheinwerfer (5) mechanisch gekoppelt, der in eine 
vom Bewegungsmelder ermittelte Richtung einen Licht- 
kegel (18) wahrend einer durch die Steuereinrichtung (8) 
gesteuerten Dauer abstrahlt und der zugleich mit dem 
zweiten Erfassungssystem (6) zumindest um die vertikale 
Achse (A) drehbar ist 
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Die Erfindung bezieht sich auf einen Bewegungsmelder 
zur bewegungs- und richtungsselektiven Detection von 
Warmestrahlung abgebenden beweglichen Objekten, insbe- 
sondere von Personen. . 

Ein solcher Bewegungsmelder ist in der 
DE 36 13 374 Al beschrieben, Der daraus bekannte Pyro- 
detektor hat Weitwinkeleigenschaften in hauptsachlich einer 
Ebene. Er weist eirien spharischen bis spharisch-paraboli- 
schcn Spiegel auf, in den sich cin auf cincr pyroclcktrischcn 
Folie angeordnetes Sensorarray befindet mit einer Vielzahl 
von Sensorelementen. Aus Signalunterschieden der Sensor- 
elemente isteine Richtung eines erfaBten Objektes ableitbar. 
Die Weitwinkeleigenschaften des fest montierten Bewe- 
gungsmelder sindpraktisch auf etwa ± 60° begrenzt. Die er- 
zielbare Richtungsseiektivitat ist trotz hohem erforderli- 
chem Realisierungsaufwand nicht fiir alle Verwendungs- 
zwecke ausreichend. 

Sonstige, beispielsweise aus den Fachbuch "Passiv-Infra- 
rotbewegungsmelder", R. Rosch, 1996, Verlag Moderne In- 
dustrie, Landsberg/Lech, bekannte Bewegungsmelder ha- 
ben teilweise einen weiteren Erfassungswinkel und sind ge- 
eignet zur Steuerung fest installierter Beleuchtungseinrich- 
tungen. Dabci wird die Bclcuchtungscinrichtung cingc- 
schaltet, sobald ein sich bewegendes Objekt im Erfassungs- 
bereich detektiert wird. Der Aufenthaltsort des warmestrah- 
lenden Objekts und seine Bewegungsrichtung sind mit die- 
sen Bewegungsmeldem nicht detektierbar. Reichweite und 
Empfindlichkeit solcher Bewegungsmelder werden oftmals 
durch geeignete MaBnahmen begrenzt, um Fehlauslosungen 
zu vermeiden. 

Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde, einen Bewe- 
gungsmelder anzugeben, der ein Objekt in einem weiten Er- 
fassungsbereich detektieren und dessen Bewegungsrichtung 
erkennen und ihr foigen kann. In weiterer Ausgestaltung 
sollen mittels des Bewegungsmelders ein Lichtkegel einer 
Lichtquelle auf das Objekt richtbar und dem Objekt nach- 
fuhrbar sein. 

Diese Aufgabe wird durch einen Bewegungsmelder mit 
den im Anspruch 1 angegebenen Merkmalen gelost. Vorteil- 
hafte Ausgestaltungen sind in weiteren Anspriichen angege- 
ben. 

Der Bewegungsmelder arbeitet mit zwei Erfassungssyste- 
men, einem unbeweglichen Erfassungssystem und einem 
beweglichen Erfassungssystem. Ausgangssignale beider 
Systeme werden durch eine Steuereinrichtung erfaBt. Das 
erste Erfassungssystem ermoglicht eine grobe Richtungsde- 
tektion, das zweite Erfassungssystem eine Verfolgung eines 
erfaBten Objekts mit hoher Genauigkeit der Ortsbestim- 
mung. Ein elektrischer Antrieb zur Bewegung des zweiten 
Erfassungssystems wird in Abhangigkeit von MeBsignalen 
aus beiden Erfassungssystcmcn gestcucrt. 

Bei einem Bewegungsmelder gemaB einer bevorzugten 
Ausgestaltung ist ein Scheinwerfer oder Richtstrahler mit 
dem elektrischen Antrieb gekoppelt, wobei der Scheinwer- 
fer durch den Bewegungsmelder gesteuert auf ein detektier- 
tes Objekt richtbar ist. Das zweite Erfassungssystem und der 
dam it gekoppelte Scheinwerfer sind wenigstens um eine 
vertikale Achse drehbar ausgefuhrt. Zusatzlich konnen Mit- 
tel vorhanden sein, die eine veranderliche Neigung des 
zweiten Erfassungssystems und/oder des Scheinwerfers er- 
moglichen. 

Der erfindung sgemaBe Bewegungsmelder hat eine Reihe 
von Vorteilen. Je nach Ausfuhrung, insbesondere je nach der 
Anzahl von angeordneten Erfassungsmodulen des ersf.en Er- 
fassungssystems und je nach Montageort, z. B. Anordnung 
auf einem Mast, ist ein Erfassungswinkel bis 360° erreich- 



bar. Durch eine zweistufige Objekterfassung mittels der bei- 
den Erfassungssy steme wird eine erhohte Sicherheit gegen 
Fehlauslosungen erreicht. Wenn mit dem Bewegungsmelder 
ein Scheinwerfer gekoppelt ist, kann ein lichtkegel auf eine 
5 detektierte Person gerichtet und nachgefuhrt werden. Der 
Bewegungsmelder kann auch dafUr eingesetzt sein, die Be- 
wegungsgeschwindigkeit eines Objekts zu ermitteln und 
daraus MaBnahmen abzuleiten. 

Eine weitere Beschreibung der Erfindung erfolgt anhand 
10 eines in den Zeichnungsfiguren dargestellten Ausfuhrurigs- 
bcispicls. 

Es zeigen: 

Fig. 1 eine Ansicht eines Bewegungsmelders mit Schein- 
werfer, 

IS Fig. 2 eine Draufsicht auf ein erstes Erfassungssystem, 
Fig. 3 eine Draufsicht auf ein zweites Erfassungssystem, 
Fig. 4 eine Draufsicht auf Erfassungsbereiche der beiden 
Erfassungssysteme 

Fig. 5 eine Ansicht der Scheinwerferanordnung, und 
20 Fig. 6 eine Darstellung des Prinzips der Abbildung von 
Objekten auf einem Mehrelementsensor des zweiten Erfas- 
sungssystems. 

Fig. 1 zeigt in einer Prinzipdarstellung eine bevorzugte 
Ausfuhrungsform eines Bewegungsmelders, der auf eine 

25 Gcbaudcwand 9 monticrt ist. Wcscntlichc Komponcntcn des 
Bewegungsmelders sind ein erstes * uribewegliches Erfas- 
sungssystem 1, ein zweites, bewegliches Erfassungssystem 
6, eine drehbare Halterung 4 mit Scheinwerfer 5, sowie eine 
Steuereinrichtung 8. 

30 Das zweite Erfassungssystem 6 und die Scheinwerferan- 
ordnung 4, 5 sind mittels eines elektrischen Antriebs 15 
(Fig. 2), der vorzugsweise im ersten Erfassungssystem 1 an- 
geordnet ist, rniteinander mechanisch gekoppelt und um 
eine vertikale Achse A drehbar ausgefuhrt. Als Antriebsmo- 

35 tor ist beispielsweise ein Schrittmotor geeignet. 

Das erste Erfassungssystem 1, das auBerdem in Fig. 2 in 
einer Draufsicht gezeigt ist, ist ein permanent aktiviertes Sy- 
stem zur Objektraumiiberwachung, das sich aus mehreren 
Modulen 2 zusammensctzt. Ein Modul 2 wird durch cincn 

40 Gleichlicht kompensierenden Dualsensor 10 (Fig. 2) und 
eine vorgeschaltete Multifresnellinsenoptik 3 gebildet. Die 
Multifresnellinsenoptik 3 kann mehrere, z. B. zwei Zeilen 

31 mit beispielsweise sechs Einzel-Fresnellinsensegmenten 

32 aufweisen. Ein Modul 2 kann z. B. fiir einen Oftnungs- 
45 winkel 11 von 60° ausgelegt sein. Bei sechs Einzelsegmen- 

ten 32 entsteht im Abstand von 10° ein empfindlicher Abbil- 
dungskegel 33. 

Fig. 1 zeigt in Verbindung mit Fig. 3 (Draufsicht) das 
zweite Erfassungssystem 6, das nur temporar, namlich nach 

50 Detektion eines Objektes durch das erste Erfassungssystem 
1 durch die Steuereinrichtung 8 aktiviert wird. Es enthalt ei- 
nen Mehrelementsensor 12 mit einer vorgeschalteten Lin- 
scnoptik 7. Der Mehrelementsensor 12 kann cin Zcilcn- 
oder Array sensor sein. Als Linsensoptik 7 ist eine groBe 

55 Einzel-Frensellinse oder eine konventionelle groBe Linse 
geeignet. Die Optik 7 und der Mehrelementsensor 12 sind 
starr zueinander angeordnet. Der durch die Anordnung fest- 
gelegte Ges amtoffnungs winkel 13 des zweiten Erfassungs- 
systems 6 kann beispielsweise bei 60° liegen, also gleich 

60 groB sein wie der Off nungs winkel 11 eines Moduls 2 des er- 
sten Erfassungssystems 1. 

Fig. 6 macht erganzend zu Fig. 3 deutlich, daB die Kom- 
bination eines Mehrelemen tsensors 12 mil einer Einzellinse 
7 bewirkt, daB durch die Abbildung der einzelnen Sensor- 

65 elemente 121 durch die Linse jedem Element eine eigene 
Beobachtungskeule 14 zugeordnet ist. Durch die Wahl einer 
geeigneten Brennweite und die Sensorgeometrie kann eine 
gewunschte Keulendichte realisiert werden. Es kann eine 
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feine Auflosung von beispielsweise 10° erreicht werden, mit 
der die Richtung eines bewegten Objektes genau ermittelbar 
ist. Diese Auflosung ist nicht zii verwechseln mit dem bei- 
spielhaft genannten 10°-Abstand der Abbildungskegel der 
Multifresnellinsenopdk: 3; denn dort wird mittels der Abbil- 
dungskegel lediglich detektiert, ob sich ein Objekt im Be- 
reich des Modiil-Offhungswinkels XI bewegt. 

Die Einzellinse 7 kann mit einer deutlich grofieren Lin- 
senflache ausgebildet werden, als dies bei einer Abfolge von 
Linsensegmenten einer Multifresnellinse moglich ware, da 
bci lctztcrcr der Winkclabstand zwischen zwei linscnzcn- 
tren durch die geforderte Keulendichte begrenzt ist. Damit 
ist bei gegebener Brennweite automatisch die Breite solcher 
Segmente festgelegt. Bei dem beschriebenen zweiten Erfas- 
sungssystem 6 wird aber bei gegebener Brennweite die Keu- 
lendichte nur durch den Abstand der Sensorelemente des 
Mehrelementserisors 12 bestimmt, fur den es nur technoio- 
gische und fur den Bewegungsmeldereinsatz irrelevante 
Grenzwerte gibt. Durch die im Vergleich zu den Linsenseg- 
menten der Multifresnellinsen 3 der Module 2 des ersten Er- 
fassungssysterns 1 groBere Flache der Einzellinse 7 des 
zweiten Erfassungssysterns 6 erreicht man eine besonders 
hohe Empfindlichkeit. Damit kann das zweite Erfassungssy- 
stem 6 neben der genauen Richtungsbestimmung auch eine 
cmpfincUichcrc Kontrollc der gcmcldctcn Dctcktion durch- 
fuhren, ohne dabei das Risiko haufiger Fehlschaltungen zu 
erhohen, da das zweite Erfassungssystem nur dann arbeitet, 
wenn das erste Erfassungssystem die grobe Richtung eines 
Objekts detektiert hat, wie noch weiter erlautert wird. 

Fig. 5 zeigt den Scheinwerfer oder Strahier 5, der mittels 
der drehbaren Halterung 4 mit dem Bewegungsmelder ver- 
bunden ist, und in seiner horizontalen Rotationsebene starr 
mit der Bewegung des zweiten Erfassungssysterns verbun- 
den ist. Beide zeigen mit.ihren Hauptachsen somit immer in 
dieselbe Richtung. Der Scheinwerfer 5 ist mindestens hori- 
zontal drehbar. In einer Weiterbildung kann er auch vertikal 
schwenkbar sein, insbesondere dann, wenn durch ein zwei- 
dimensionales Sensorarray aufier dem horizontalen Winkel 
zur Ermittlung der Bcobachtungsrichtung auch noch der 
vertikale Objektwinkel und daraus die Entfernung bestimm- 
barist. 

In jedem Fall ist eine gewisse RichfcharakterisUk der be- 
weglichen Beleuchtung 5 vorteilhaft, da dies das Konzept 
der Beobachtung in schmalen Winkelbereichen unterstiitzt 
und in diesen eine hohere Beleuchtungsstarke ermoglicht. 
Insbesondere ist es zweckmaBig den Abstrahlwinkel des 
Lichtkegels 18 der beweglichen Beleuchtung 5 identisch 
oder geringfiigig groBer als den Ofmungswinkel 11 der Mo- 
dule 2 bzw. des zweiten Erfassungssysterns 6, also z. B. 60° 
zu wahlen. Damit ist eine standige Beleuchtung des sich be- 
wegendeh Objektes auch dann moglich, wenn es die Be- 
reichsgrenzen von Module 2 uberschreitet und eine Nach- 
fuhrungdes zweiten Erfassungssysterns, und der gckoppcl- 
ten Beleuchtungseinrichtung 5 erforderlich. 

Weitere Ausgestaltungsmoglichkeiten und Vorteile des 
Bewegungsmelders ergeben sich aus der nachstehenden Be- 
schreibung seiner Arbeitsweise, wobei auf die oben erlauter- 
ten 2^eichnungsflguren so wie auch auf Fig. 4 Bezug genom- 
men wird. In Fig. 4 sind in einer Draufsicht auf den Bewe- 
gungsmelder und seiner Erfassungsbereiche die OfTnungs- 
winkel 11 von drei mit I, n, m bezeichneten Segmenten ge- 
zeigt, die durch Module 2 des ersten Erfassungssysterns 1 
festgelegt sind. Der Offnungswinkel 13 des zweiten Erfas- 
sungssysterns 6 kann Teile von zwei Segmenten, z. B. I und 
EE entsprechend dem genauen Ort und der Bewegungsrich- 
tung 17 eines Objekts bzw. einer Person 16, iiberdecken. 

Wird von einem der Module 2 des ersten Erfassungssy- 
sterns 1 ein Objekt detektiert, also ein Sensorsignal oberhalb 



eines vorgegebenen Schwellwerts erzeugt, so wird in einer 
ersten Reaktionsstufe des Systems eine dem jeweiligen Mo- 
dul 2 zugeordnete Kennummer der Steuerei'nrichtung 8 mit- 
geteilt. Die vSteuereihrichtung 8 aktiviert das zweite Erf as- 

5 sungssystem 6 zwecks t)berprufung der Detektion und zur 
Bestimmung der genauen Richtung, in der sich das Objekt 
16 befindet. In der ersten Reaktionsstufe wird der gerateei- 
gene Strahler 5 noch nicht aktiviert, aber ein mit einem 
Schaltausgang der Steuereinrichtung 8 verbundenes exter- 

10 nes fest.installiertes Beleuchtungssystem kann gegebenen- 
falls in dicscr Stufc bcrcits als Grundbclcuchtung cingc- 
schalfet werden. 

Das aktivierte zweite Erfassungssystem 6 wird durch die 
Steuereinrichtung 8 und den Antrieb 15 in die vom ersten 

15 Erfassungssystem 1 gemeldete grobe Richtung gedreht, so 
daB die Hauptrichtung seines Erfassungsbereichs 13 mit der 
Mitte des Offnungswinkeis 11 des entsprechenden Moduls 2 
ubereinstirnmL Nach AbschluB der Rotationsbewegung de- 
tektiert das zweite Erfassungssystem 6 das Objekt 16. Dabei 

20 wird aus den einzelnen Sensorsignalen des Mehrelement- 
sensors 12 unter Anwendung der Schwerpunktmethode die - 
genaue Richtung des Objekts 16 ermittelt 

Wenn sich durch diesen Erf assungsvorgang bestatigt, daB 
sich ein Objekt 16 im Erfassungsbereich des Bewegungs- 

25 mcldcrs bewegt, wird cine zweite Reaktionsstufe ausgclost. 
Diese bedeutet, daB der Scheinwerfer 5 eingeschaltet wird 
und das zweite Erfassungssystem 6 aktiviert bleibt, um die 
Bewegungsrichtung und den jeweiligen Ort des Objekts zu 
erfassen. Dazu ist zunachst keine Bewegung des zweiten Er- 

30 fassungssy stems 6 notwendig, da mittels der erwahnten 
Schwerpunktmethode aus den Signalen der einzelnen Ele- 
mente des Mehrelementsensors 12 der genaue Ort feststell- 
bar ist. Nur wenn das Objekt den Gesamtwinkelbereich 13 
verlaBt, erfolgt eine NachfQhrung des beweglichen zweiten 

35 Erfassungssysterns 6 in die Mitte des Offnungswinkeis 11 
eines benachbarten Segments, z. B. I. Wahrend der Bewe- 
gung des zweiten Erfassungssysterns 6 und des Scheinwer- 
fers- 5 erfolgt keine Erfassung. Die Bewegungsdauer kann 
jedoch im Millisckundcnbcrcich licgen, so daB sich kcin si- 

40 gnifikanter Ausfall der Beobachtungszeit ergibt. 

Da eine genaue Zuordnung eines Objektorts zu einzelnen 
Sensorelementen 121 des Mehrelementsensors 12 gegeben 
ist, konnen Ort und Bewegungsrichtung des Objekts ermit- 
telt werden. Mit einem horizontal angeordneten Zeiiensen- 

45 sor mit beispielsweise sechs Elementen 121 kann die tan- 
gentiale Bewegungskomponente verfolgt werden. Mit ei- 
nem Array sensor, der z. B. 6 x 3 Elemente 121 enthalt, kann 
die tangentiale und die radiale Bewegungskomponente ver- 
folgt werden. Dabei kann folgendes Prinzip Anwendung fin- 

50 den: Da aufgrund der flachenhaften Ausdehnung eines Ob- 
jektes in der Regel nicht nur ein Element ein Bewegungssi- 
gnal abgibt, wird aus alien innerhalb eines kleinen 2^eit- 
schlitzcs regis tricrtcn Signalen ein mit der Signalhohc gc- 
wichteter Rachenschwerpunkt berechnet, der die Richtung 

55 des wahrscheinlichsten Objektmittelpurikts angibt. 

Fur die Nachfuhrung des zweiten Erfassungssysterns 6 
. kann eine Zwischenstellung vorgesehen sein, so daB z. B. 
die optische Hauptachse des zweiten Erfassungssysterns 6 
genau auf der Grenze zwischen den Ofmungswinkel n II 

60 von zwei Modulen 2 liegt. Das Licht des Melder-eigenen be- 
wegten Scheinwerfers 5 bleibt wahrend der NachfUhrung 
eingeschaltet. Der Scheinwerfer 5 selbst wird mit dem zwei- 
ten Erfassungssystem 6 nutgefuhrt, womit eine andauemde 
Beleuchtung des Objekts gewahrleistet ist In der neuen 

65 Stellung des zweiten Erfassungssysterns 2 wird die Beob- 
achtung wie oben beschrieben fortgesetzt, Jede einzelne Si- 
gnalerfassung startet eine Nachlaufzeit fur die Beleuchtung, 
die verstreicht, bis nach dem letzten Bewegungssignal das 
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Licht verloscht. Die Beleuchtung und auch die aktive Beob- . 
achtung durch das zweite Erfassungssystem 6 werden dann 
abgeschaltet, wenn kein Signal mehr empfangen wird und 
die einstellbare Nachlaufzeit abgelaufen ist. Dieser Fall tritt 
in zwei Situationen ein: Zum einen kann das Objekt aus dem 5 
letzten durch Basismodulen noch abgedeckten Beobach- 
tungswinkel herausgelaufen sein, so daB eine weitere Nach- 
fuhrung nicht moglich ist, z. B. weil ein Rotationsanschlag * 
bei ± 90° (im Fall von drei Modulen je 60°) erreicht ist. Oder 
das bewegte Objekt ist innerhalb des beobacbteten Berei- 10 
chcs zum Stillstand gckommcn. Es ist vortcilhaft, das zwcitc 
Erf assungssy stem 6 nach Beendigung eines Beobachtungs- 
und Beleuchtungszyklus in eine Vorzugslage zuruckzudre- 
hen. Seine Auswertefunktion wird auf jeden Fall abgeschal- 
tet. Die Vorzugslage kann z. B. eine gewahlte Hauptbeob- 15 
achtungsrichtung entlang einer Zufahrt sein, und kann am 
Gerat kundenspezifisch eingesteilt werden. Die Abschaltung 
des zweiten Erfassungssystems 6.bewirkt, daB nur noch Si- 
gnale von den Modulen 2 des ersten Erfassungssystems 1 
von der Steuereinrichtung 8 akzeptiert werden: Dieser Zu- 20 
stand ist der Grundzustand und bleibt erhalten, bis das nach- 
ste Signal von einem Modul 2 empfangen wird. Erst dann 
schaltet sich das zweite Erfassungssystem wieder in der 
richtigen Richtung zu. 

Mitdcm Bewegungsmelder lasscn sich auch Grcnzfallsi- 25 
tuationen beherrschen. Wird beispielsweise von zwei be- 
nachbarten Modulen 2 gleichzeitig eine Bewegung auf der 
Modulgrenze registriert, schaltet sich das zweite Erfas- 
sungssystem 6 zu und richtet sich genau auf die Bereichs- 
grenze aus, anstatt wie sonst auf die Hauptrichtung des mel- 30 
denden Moduls 2. Damit wird eine Nachfuhrung sicherge- 
stellt. 

Ein weiterer Fall tritt ein, wenn wahrend der Beobachtung 
ein anderes Modul 2 als jenes, das gerade durch das zweite 
Erfassungssystem erganzt wird, ein Signal liefert. In einem 35 
solchen Fall kann entweder als KompromiB ein mittlerer 
Beobachtungs- und Beleuchtungswinkel eingesteilt werden 
oder/und es wird ein zweites Schaltsignal zur Zuschaltung 
cincs globalcn cxtcmcn Bclcuchtungssystcms an die Steuer- 
einrichtung gegeben. 40 

Die optische Hauptachse des zweiten Erfassungssystems 
kann entweder horizontal oder leicht zur Erde geneigt ver- 
laufen. Ersteres hat den Vorteil, daB keine geometrischen 
Reich weitenbegrenzung eintritt und das Objekt in ganzer 
GroBe erfaBt wird. Falls allerdings der Hintergrund ther- 45 
misch sehr veranderlich ist, z. B. aufgrund einer belebten 
StraBe, konnte dies dazu fuhren, daB das Gerat nicht mehr 
abschaltet. In diesem Fall. ist eine Neigung des Bewegungs- 
melders gtinstiger. 

Die Steuereinrichtung 8 koordiniert die Arbeitsweise des 50 
permanent wirksamen ersteh Erfassungssystems 1 und des 
zweiten Erfassungssystems 6. Sie erzeugt die Schaltsignale 
fur den Schcinwcrfcr 5 und cvtl. vorgcschcnc cxtcrnc Bc- 
leuchtungen. Es konnten auch Schaltsignale erzeugt werden, 
mit denen eine Videokamera in die detektierte Richtung ei- 55 
nes bewegten Objektes gesteuert wird. Diese Funktionen 
konnen z. B. mit in den meisten Bewegungsmeldem ohne- 
hin zur Signalverarbeitung vorhandenen MikroconUrollem 
oder ASICs realisiert werden. Dariiber hi n aus konnen alle 
sonstigen bei Bewegungsmeldem ublichen Funktionen rea- 60 
lisiert werden, wie beispielsweise die Abfrage von Bedien- 
elementen, Signalfilterung, Schwellwerterzeugung, Rausch- 
und Fehlschaltungsunterdruckung, Teuiperaturkorrektur, 
Zeit-Nachlaufsteuerung und Beriicksichtigung einer An- 
sprechhelligkcit. 65 

Da das zweite Erfassungssystem 6 es ermoglicht, die Be- 
wegungsrichtung und die Geschwindigkeit zu ermitteln, ist 
auch eine Fortschreibung der Nachfuhrung in eine voraus- 



sichtliche Richtung moglich, wenn das erfaBte Objekt vor- 
iibergeherid durch einen Gegenstand verdeckt sein sollte. 

Bezugszeichenliste . 

1 erstes, statisches und permanent aktiviertes Erfassungssy- 
stem 

2 Modul 

3 Multifresnelopdk 

4 drehbare Ilalterung 

5 Schcinwcrfcr 

6 zweites, temporar aktiviertes und drehbares Erfassungssy- 
stem 

7 Einzellinse 

8 Steuereinrichtung 

9 Gebaudewand 

10 Dualsensor 

11 Affiiungswinkel eines Moduls 

12 Mehrelementsensor 

13 Ges amtoffnungswinkel des zweiten Erfassungssystems 

14 Beobachtungskeule 

15 elektrischer Antrieb 

16 bewegtes Objekt, Person 

17 Bewegungsrichtung des bewegten Objekts 

18 Lichtkcgcl des Schcinwcrfcrs 

31 Linsenzeiie 

32 Einzellinsensegment 

33 Abbildungskegel 

121 Element des Mehrelementsensors 

Patentanspriiche 

1. Bewegungsmelder zur bewegungs- und richtungs- 
selektiven Detektion von Warmestrahlung abgebenden 
bewegten Objekten, insbesondere von Personen, der 
aufweist: 

a) ein erstes, fixiertes und permanent aktives Er- 
fassungssystem (1), das sich aus mehreren Erfas- 
sungsmodulcn (2) zusammcnsctzt, wobci jedes 
Modul (2) fur die Uberwachung eines Winkelbe- 
reichs (11) als % Teilbereich eines Gesamtiiberwa- 
chungsbereichs vorhanden ist, 

b) ein zweites, bewegliches und temporar akti- 
vierbares Erfassungssystem (6), das mittels eines 
elektrischen Antriebs (15) zumindest urn eine ver- 
tikale Achse (A) drehbar ist, und 

c) eine Steuereinrichtung (8), die basierend auf 
Meldesignalen wehigstens eines der beiden Erfas- 
sungssysteme (1, 6) Steuersignale fur den Antrieb 
(15)bildet. 

2. Bewegungsmelder nach Anspruch 1, dadurch ge- 
kennzeichnet, daB mit dem Antrieb (15) ein Schein- 
wcrfcr (5) mcchanisch gckoppclt ist, der in cine vom 
Bewegungsmelder ermittelte Richtung einen Lichtke- 
gel (18) wahrend einer durch die Steuereinrichtung (8) 
gesteuerten Dauer abstrahlt und der zugleich mit dem 
zweiten Erfassungssystem (6) zumindest um die verti- 
kale Achse (A) drehbar ist. 

3. Bewegungsmelder nach Anspruch 1 oder 2, dadurch 
gekennzeichnet, daB die Erfassungsmodule (2) des er- 
sten Erfassungssystems (1) jeweils einen Gleichlicht 
kompensierenden Dualsensor (10) mit einer vorge- 
sehakelen Multifresnellinsenoplik (3) aufweisen. 

4. Bewegungsmelder nach einem der voistehenden 
Anspruche, dadurch gekennzeichnet, daB das zweite 
Erfassungssystem (6) einen Mehrelementsensor (12) 
und eine vorgeschaltete Linsenoptik (7) aufweist. 

5. Bewegungsmelder nach einem der vorstehenden 
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Anspriiche, daSWfi gekennzeichnet, daB die Steuer- 
einrichtung (8) Ausgange zur Steuerung einer extemen 
Beleuchtungsanlage oder anderer Einrichtungen auf- 
weist. 

6. Bewegungsmelder nach einerii der vorstehenden . 5 
Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, daB Mittel (8, 12) 
vorhanden sind, die aus MeBsignalen einzelner Sensor- 
elemente (121) eines als Arraysensor ausgebildeten 
Mehrelementsensors (12) sowohl tangentiale ais auch 
radiale Bewegungskomponenten eines Objekts (16) er- 10 
mittcin und somit cine Bcwcgungsrichtung (17) be- 
stimmen. 

1. Bewegungsmelder nach Anspruch 6, dadurch ge- 
kennzeichnet, daB Mittel (8, 12) vorhanden sind, mit 
denen durch Verkniapfung von MeBsignalen einzelner 15 
Sensorsegmente (121) mit Zeitsignalen ein wahr- 
scheinlicher Objektmittelpunkt und/oder dessen Fort- 
bewegungsgeschwindigkeit berechnet werden. 

8. Bewegungsmelder nach einem der vorstehenden 
Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, daB Mittel (1) 20 
vorhanden sind, die bewirken, daB das zweite Erfas- 
sungssystem (6) aktiviert wird, sob aid das erste Erfas- 
sungssysteni (1) mit wenigstens einem seiner Erfas- 
sungsmodule (2) ein Objekt (16) detektiert .hat, und daB 
das zweite Erfassungssystcm (6) mittcls des Antricbs 25 
(15) so gedreht wird, daB sein Erfassungsbereich (13) 

in die vom ersten Erfassungssystem (1) detektierte Ob- 
jektrichtung weist. 

9. Bewegungsmelder nach Anspruch 8, dadurch ge- 
kennzeichnet, daB Mittel (12) vorhanden sind, die be- 30 
wirken, daB das aktivierte zweite Erfassungssystem (6) 
zunachst ohne weitere Direhbewegung die genaue 4 
Richtung des erfaBten Objekts (16) ermitteit durch 
Auswertung von Signalen aus Einzelsegmenten (121) 



des Multielementsensors (12). 
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